人工ポテンシャル場と特徴抽出法に基づく屋内環境における移動ロボットの経路計画 by Mohotti Mudiyanselage Tharindu Sankalpana Weerakoon, Wisnaka
Kyushu Institute of Technology Academic Repository
九州工業大学学術機関リポジトリ
TitleArtificial Potential Field and Feature Extraction Method forMobile Robot Path Planning in Structured Environments




氏名・（本籍）    Wisnaka Mohotti Mudiyanselage Tharindu  
Sankalpana Weerakoon（ スリランカ ） 
学位の種類     博 士（ 工 学 ） 
学位記番号     生工博甲第２６７号 
学位授与の日付      平成２８年３月２５日 
学位授与の条件   学位規則第４条第１項該当 
学位論文題目    Artificial potential field and feature extraction method for  
mobile robotpath planning in structured environments 
(人工ポテンシャル場と特徴抽出法に基づく屋内環境における 
移動ロボットの経路計画)  
論文審査委員会   委員長  教 授  石井 和男 
〃   森江  隆 
〃   古川 徹生 
〃   夏目 季代久 
〃   田中 啓文 
 
















































学 位 論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 
本論文に関し、調査委員及び聴講者より，人工ポテンシャル場を用いた理由，障害物
の個数が増えた場合の挙動，ポテンシャル場がどの様に適応的に変化するのか，セグメ
ント分割法における比較手法の幾何学的な意味，セグメントに設定された楕円形ポテン
シャル場の設定方法，等，種々の質問がなされたが、いずれも著者の説明によって質問
者の理解が得られた。 
以上により、論文調査及び最終試験の結果に基づき、審査委員会において慎重に審査
した結果、本論文が、博士（工学）の学位に十分値するものであると判断した。 
